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L'electronique
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L'electronique

Capteur infrarouge sensible a la couleur, niveau logique de 5V lorsqu'il pergoit une
ligne blanche et au niveau bas pour du noir.

Caractéristiques: Détecteur:
-Tens!on max.:1 6V - Tension de sortie nominal: 5V
-Tension n9m|nal : 1:25V - Tension de sortie maximal: 5V
-Courant d'alimentation : 50mA - Courant de sortie nominal: 100uA

- Courant de sortie maximum 1mA .



L'electronique

La carte capteurs Réalisée de fagon a capter le mieux possible

la ligne blanche
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L'electronique

L'écran LCD
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Programmation

Programmation sur Code Vision AVR : Logiciel servant a créer une programmation en langage C, a
les compiler, puis a envoyer le programme vers le micro-contrOleur rentré en parameétres

Les Variables :

Int buf, i val2 » 3 Variables entiéres

Unsigned char tampon[20],val[8] > Tableau de caracteres



(XCKJ/TO)
(T1)
(INTZ2/AINOY)
(OCO/AINT)
(55)
(MOSI)
(MISO)

PAO (ADCO)
PA1 (ADC1)
PA2 (ADC2)
PA3 (ADC3)
PA4 (ADC4)
PA5 (ADCS5)
PAG (ADC6)
PA7 (ADCT)
AREF

GND

AVCC

PC7 (TOSC2)
PC6 (TOSC1)
PC5

PC4

(INTO) PC3

(INT1) PC2

(OC1B) PC1 (SDA)
(OC1A) PCO (SCL)
(ICP1) PD7 (OC2)

1
2
3
4
5
6
7
8
9
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Programmation

La programmation

lcd_gotoxy(0,0); // emplacement de I'écriture sur le LCD
sprintf(tampon, "%d", buf); // entre le buf dans tampon

lcd_puts(tampon); // restitue le tampon sur le LCD
lcd_gotoxy(0,1);

sprintf(tampon, "%2d", );

lcd_puts(tampon);

lcd_gotoxy(0,2);

sprintf(tampon, "%3d", );

lcd_puts(tampon);

lcd_gotoxy(0,3);

sprintf(tampon, "%3d", );

lcd_puts(tampon);

lcd_gotoxy(7,0);

lcd_putsf("mathieu”); /l écriture du mots « mathieu » sur le LCD
lcd_gotoxy(7,1);

cd_putsf("jeremy");
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Programmation

Suite du programme

switch (val2)

{

case 0x04: //ligne droite
=190;
=190;

break;

case 0x06: /I tres petit virage droite
=90;
=190;

break;

case 0x02: //virage droite
=90;
=190;

break;

case 0x03: // gros virage droite
=90;
=190;

break;

case 0x01: //trés gros virage droite

=90;
=190;
Break;
case 0x0C: //trés petit virage gauche
=190;
=90;
break;
case 0x08: //virage gauche
=190;
=90;
break;
case 0x10: //tres gros virage gauche
=190;
=90;
break;
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Programmation

case 0x18: // gros virage gauche

=190;
=90;
break;
case 0x00: // hors piste
=190;
=190;
break;
case 0x07: //priorité a droite
=190;
=190;
break;
case 0x21: //figure
=190;
=190;
break;
case Ox3F: /| intersection
=190;
=190;

break;

case 0x1C: // raccourcis a gauche
delay _ms(10);

=40;
=150;
break;
case 0x44:
=0; //arrét final
:O,
delay _ms(10000);
break;
case 0x40:
:O,
:O,
delay _ms(10000);
break;
}
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Le chalenge robotique

Phase d'homologation

Réglage des capteurs afin de pouvoir continuer le
concours et ce qualifier .

Elimination lors de la premiére phase

24






	Diapo 1
	Diapo 2
	Diapo 3
	Diapo 4
	Diapo 5
	Diapo 6
	Diapo 7
	Diapo 8
	Diapo 9
	Diapo 10
	Diapo 11
	Diapo 12
	Diapo 13
	Diapo 14
	Diapo 15
	Diapo 16
	Diapo 17
	Diapo 18
	Diapo 19
	Diapo 20
	Diapo 21
	Diapo 22
	Diapo 23
	Diapo 24
	Diapo 25

